Eléments de Correction

TD — Moteur radial Calzoni

POINT METHODE :

o Forme des matrices d’inertie (Q3) :

Un Plan de symétrie (Q, X, V) :

A —-F 0
D=0etE=0 ->|—F B 0
0 0 Cloxy:

Deux Plans de symétrie (Q,%,y) et (Q,X,Z2) :

—— ©
Parallélépipede 7
T A 0 O
L =~V D=OetE=OetF=0 |0 B 0
0 0 C

Qxyz

e Composition des torseurs cinétiques (Q4/Q5/Q6) :

{CZ/O} — {CZ/O} + {CI/O} au méme point

e Calcul du torseur cinétique (Q4/Q5/Q6) :

m,. V(GZ € S/Rg)
o(B,S/R,)

{Copo} = I

o Formule générale :

A_Roux

o(B,S/Ry) = MsBG AV(B € S/Ry) + [I5(S)](Qs/r,)

o Formule de changement de point (Varigon / « BABAR ») :

o(B,S/R,) =0(A,S/R,;) + BANMsV(G € S/R,)

o Formule de changement de point (générale) :

a(B,S/R,) = MsQG AV(Q € S/Ry) + [1o($)](Qs/r,) + BQ A MgV(G € S/R,)
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o Déplacement de la matrice d’inertie (Théoréme de Hyugens) :

b2+c*> —ab —ac
[IB(S)] = [IG(S)] +m| —ab az + cz —bc AvecBG=ai+by+cZ
—ac —bc  a? + b?

e (Calcul du torseur dynamique (Q7/Q8/Q9) :

m,.T(G, € S/Rg)}
B

{D2)0} = {

5(B,S/R,)

o Formule générale :

d o(B,S/R,)
dt

5(B,S/R,) = + Mg V(B/R,) AV(G € S/R,)

o Formule de changement de point (Varigon / « BABAR ») :

8(B,S/R,) = 86(A,S/R,) + BANMT(G € S/R,)

e Stratégie de résolution d’un probléme de dynamique (Q10) :

Graphe des liaisons avec les actions
mécaniques

A

(Idenu'ﬁer les parametres d'entréelsortie)

A

(" Isoler un sous-ensemble du systéme h
(sans le bati) dont les frontiéres coupent
les liaisons comprenant les inconnues
recherchées et qui inclue les solide
\_soumis aux actions de commande )

”
«

(Ecrire les torseurs statiques relatifs aux )
actions mécaniques extérieures et aux
\_ liaisons qui coupent la frontiere )

A 4

( Appliquer le PFD ) ( Isoler un autre sous-ensemble )
A

( Déterminer les équations utiles )

non

On peut résoudre

oui

( Résoudre le probleme )
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ELEMENTS DE CORRECTION :

Ql:

Fermeture géométrique : OB +BC =0C puis projection sur X etY. On fait ensuite disparaitre
les cos et sin (cos? + sin? = 1) pour obtenir X(t)? en fonction de H et e. puis on passe a la racine
pour obtenir le résultat.

Q2:
Rotule a doigt

Q3.

A, 0 0
[161(51)]= 0 B 0

10 0 Byl g

rA, 0 —E,
[lc,(S)]=| 0 B, ©

_EZ 0 C2 GZ'RZ

A; 0 0
[l6,(S3)]=[0 B; 0

L0 0 Bsl; o
Q4.

V(G €2/0)=2106.y,

a(0 € 2/0) = my.0G, AV(0 € 2/0) + [I5(S2)]r,- Q2/0

a? 0 —ak
Avec [15(S2)]r, = [[Gz (52)]R +my.| 0 a?+22 0
’ —al 0 22 g p,
A, +m,. a? 0 —E, —m,.al
o (S, = 0 B, + m,. (a® + A?) 0
—E, —my.al 0 Cy + my. A2

O,R,



Eléments de Correction A _Roux
m,.1.0.y,
{Cp0} = £ 2 S — 12 »
_( 2+a. .mz).G.x2+(Cz+ .mz).G.Z 0

Q5:

{C }:{ _m3.d.h.ﬁ }
300 7By + m3. D). 75

c
Q6 :

(Cio) = -my. X. % + my.a.(d —X).y;
1/0 By +my.(d-X)%.a.7 |,

Q7:
5(0 € 2/0) = L7020 _+my V(0 €2/0) AV(G, € 2/0)
0
{DZ 0} — . mzléﬁ_mzlézx_z) .
/ —(E; + a.2.my).0.%; — (E; + a.A.myp). 0%y, + (C, + 12.my).0.Z)
Qs8:

{D1y0} = {

[-my.X —my.d?. (d - X)) + [-2.my.d. X + my.éd.(d — X)]ﬁ}
[(By + my.(d —X)?).é+ X.a.m;.(X —d)]z; c

Q9:
{D143/0} = {D1/0} + {D3/0} AU MEME POINT !!!

{D1+43/0}
3 {[mg. h.a? —my. X —my.d? (d — X)|x; + [-m3.h.d —my.é.(d — X) — 2.m,. a.Xm}
[(Bs + m3.h®). &+ (B + my.(d — X)?).d + X.a.my. (X —d)]z; c

Q10:

1) Onisole {1+3+Fluide} :
2 BAME : {1;.,}; {To-3}
=>» 6 équations pour 7 inconnues
=>» On obtient des informations sur I'orientation des résultantes (portées par x; et
une composante selon Zz)

2) Onisole{1}:
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= BAME : {151} ; {7351} {Triuide—1}
= 6 équations pour 7 inconnues
=>» 4 inconnues partiellement déterminées avant

3) Onisole {2}:
2 BAME: {15} ; {7052} {TRéceptueuraz}
= 6 équations pour 9 inconnues
=>» 4 inconnues partiellement déterminées avant

A priori, les deux premiers isolements se feront en C ou B (B est le plus simple car on connait
directement le torseur 2/1 au bon point).

Le dernier isolement se fait en O pour faire apparaitre le couple sans faire intervenir Lpi,,ot(o/z).



